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以上より，2006 年度はこれら 2 つの機体形状について改良を進めた第二次機体設計案（K2006
機体，M2006機体）と，Closed Coupled Canardや Area Ruleなどの要素研究を目的とした機体設計























時にはその主翼前縁後退角を 30 deg.とし，超音速飛行時には同後退角を 56 deg.とする．以下，前




















全長 [m] 3.28 (0.350) 3.28 (0.350) 3.12 (0.545) 3.22 (0.443) 
翼幅 [m] 2.80 (0.284) 1.90 (0.219) 1.61 (0.282) 2.20 (0.303) 
高さ（離着陸装置を除く） [m] 0.83 (0.104) 0.83 (0.104) 0.52 (0.080) 0.66 (0.091) 
空力平均翼弦 [m] 0.65 (0.065) 0.73 (0.071) 0.79 (0.139) 0.98 (0.135) 
翼面積 [m2] 1.55 (0.014) 1.26 (0.013) 0.96 (0.029) 1.64 (0.031) 
主翼前縁後退角 [deg.] 30 56 66, 61 53.1 
主翼アスペクト比 5.06 2.87 2.71 2.95 
※ ( )内は風洞模型の諸元． 
3 
表 2 K型機体の変更点． 
変更項目 変更内容 効果 
胴体 ・全体の細胴化 ・抗力の低減 
胴体後部 ・翼胴接合部やナセル周辺を滑らかな曲面とする ・翼胴干渉やナセル抗力の低減 








カナード翼 ・容積の増大 ・トリム能力の向上 
 
 
(2) 機体設計案 2：M型機体形状（固定翼式） 
室蘭工業大学の設計によるM型機体形状の第 2次形状の概観図を図 3に，その主な諸元を表 1
に示す[5]．M2005 機体の解析結果から，超音速飛行の実現が困難ということが判明したため，
M2006 機体は超音速飛行性能を重視し，M2005 機体のデータを踏まえ，機体設計を行った．表 3
にM2005機体からM2006機体への主な変更点を示す． 
 
表 3 M型機体の変更点． 
変更項目 コンフィグレーション 効果 

























































(3) 機体設計案 3：O型機体形状（固定翼式） 
大阪府立大学の設計による O 型機体形状の概観図を図 4 に，その主な諸元を表 1 に示す[6]．
















特性を図 5に，M2006機体の空力特性を図 6に，O2006機体の空力特性を図 7に示す．本試験に
おける気流のレイノルズ数（主翼 MAC 基準）は，K 型機体模型に関しては 7.5×105～2.15×106





態の CD値に大きな差異は見られない．しかし，低速形態では M=0.9以上で CD値が増加傾向を示
し，M=1.1では CD値が急増することがわかる．一方，高速形態では M=1.1，1.3において CD値が
急増するが低速形態より低い値であることがわかる．更に，マッハ数遷移試験の結果（図 5(b)）































































図 4 風洞試験結果 1：K型機体の基礎空力特性とシュリーレン可視化結果 
（気流のレイノルズ数：7.5×105～2.15×106，主翼MAC基準）． 
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M2006 機体の極曲線を図 6(a)に，マッハ数遷移試験の抗力係数を図 6(b)に示す．両図より，そ





















































図 7 風洞試験結果 3：O2006機体の抗力係数のマッハ数依存性 
（気流のレイノルズ数：1.2×106～4.0×106，主翼MAC基準）． 
(3) O2006機体の空力特性 

































 本研究では，小型超音速無人機の第 2 次機体設計案として，亜音速巡航性能と超音速巡航性能
の両立を目指した可変後退翼式の K2006機体形状と，超音速飛行データの取得を最優先項目とし








また，O2006 機体については，Area Rule を適用した形状の方が，抗力係数が大きくなっており，
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